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案について述べる．第 3章では，清掃ロボット Roomba をはじめて見た犬の行動
を実験より調査し，その実験の方法と結果を述べる．第 4章では，ロボットが犬
の世話をすることについて飼い主へアンケート調査を行い，実際に人型ロボッ



















































































































	 以下の 3つの仮説を立てた.	 
仮説 1：Roomba を怖がる犬がいる．	 
初めてみる動く Roomba に対し怖がる犬がいるのではないか．	 
仮説 2：犬は色や質感が異なる Roomba に対して別の行動をする．	 
見分けが可能である黄色と青色の Roomba に対して，異なる反応を示すのではな
いか．普段見慣れていない青色の Roomba に対して，黄色の Roomba よりも怖が
るのではないか．また，床の白いカーペットと同じ色である白色のファーをかぶ
せた Roomba には，画用紙をかぶせた Roomba と異なる反応を示すのではないか．	 
仮説 3：Roomba が後方から近づく場合と前方から近づく場合で犬の反応が異な
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る．	 


















被験犬	 犬種	 性別	 年齢[才]	 
A	 カニーヘンダックスフンド	 F	 7	 
B	 ボストンテリア	 M	 1	 
    -‑  15  -‑  
C	 トイプードル	 F	 1	 
D	 トイプードル	 M	 0.5	 
E	 トイプードル	 F	 6	 
	 
(3)ロボットの条件 




同時期に稼働させる Roomba は 1 台のみとする.	 
	 











	 A〜E の 5 頭の犬に対して，条件 1，2，3の 3つの Roomba で実験を行った．以
下の 3 つの行動が犬により異なったが，同一犬内では条件 1，2，3 の違いによ	 
る差は見られなかった．そのため，仮説 2の「犬は色や質感が異なる Roomba に
対して別の行動をする．」は成立しない．	 
本実験から観察したことは，以下の 3つである．	 
1．犬の Roomba への恐怖心の有無	 





被験犬	 1.恐怖心	 2．近づく	 3．距離[cm]	 
A	 なし	 あり	 0	 
B	 なし	 なし	 10	 
C	 あり	 なし	 100 以上	 
D	 あり	 なし	 30	 
E	 あり	 なし	 100 以上	 
	 
	 5 頭中 3 頭が Roomba に対して恐怖心を抱いため,仮説 1 の「Roomba を怖がる
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犬がいる．」は成立する．実験中の犬の様子として，被験犬 A，Bは部屋を走り回
っていた.(図 8)一方で，図 9 のように C,E	 は Roomba の行動範囲外であるソフ
ァーの上や Roomba から距離をとった床にいた．Dは図 10 の様にカメラの下に隠
れて動かなかった．また，	 全ての犬が後方から Roomba が近づいた時には，慌て











	 これらの観察の結果から，Roomba に対する犬の行動は以下の 3 つのパターン
に分類できる．	 
パターン１	 興味：近づいて匂いを嗅ぐ，追いかける．	 
パターン 2	 恐怖：明らかに避ける，逃げる，震える．	 
パターン 3	 無関心：無視する．	 





















	 以下の 2つの仮説を立てた.	 
仮説 1：Roomba に恐怖心を抱いていない犬は，おもちゃをのせた Roomba により
積極的に近づいていく．	 
仮説 2：Roomba に恐怖心を抱いていない犬は，おやつをのせた Roomba により積




	 Roomba に対する恐怖心を抱いておらず，自ら 0cm まで近づいた被験犬 A に，
ポジティブインタラクションの構築のための実験を行った．おもちゃ，おやつど
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ちらを Roomba にのせた場合も，のせなかった場合よりも Roomba により積極的
に近づいた．(図 13)よって，仮説 1 の「Roomba に恐怖心を抱いていない犬は，

































4.2 事前調査  













	 上記３つの設問から，	 Pepper のような人とのインタラクションを目的とした
人型ロボット１台で，複数の世話行動を行うという実験設定で実験を行う．	 

































	 4.2 で述べたアンケート結果をもとに，4.3 ではロボットによる犬への世話行
動の実装，部屋の環境について述べる．実験では 2台のロボットを用いる．世話
を行うロボットを「ケアロボット」，世話を行わないロボットを「ノンケアロボ
ット」と定義する．	 4.3.1 ではケアロボットの実装について述べる．	 	 
  
4.3.1 ケアロボットの実装 
	 本実験では人型ロボット Pepper を用いた．Pepper の動きの実装には開発ツー

































ステップ 2：腰を曲げ，餌皿を床に置く．	 	 




































被験犬	 犬種	 性別	 年齢[才]	 
A	 シーズー	 F	 9	 
B	 ポメラニアン	 F	 5	 
C	 ミックス	 M	 0.5	 
D	 チワワ	 M	 4	 
E	 ミックス	 F	 0.5	 
F	 ミックス	 F	 0.5	 
G	 ミックス	 F	 0.5	 
H	 トイプードル	 M	 4	 
I	 ミックス	 M	 3	 
J	 ミックス	 F	 0.5	 
K	 チワワ	 M	 6	 
L	 ミックス	 F	 3	 
M	 トイプードル	 M	 5	 
N	 ミックス	 M	 4	 
O	 チワワ	 F	 6	 
P	 トイプードル	 F	 3	 









	 実験を行う部屋(4.4 参照)に，ケアロボットとノンケアロボットの 2台のロボ
ットと犬 1 頭を配置する．実験は１頭の被験犬について以下の 5 つのステップ
を行う(図 23)．	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ステップ 1：ケアロボットがボールを投げる．この時，犬が投げられたボールを
咥えるか観察する．これを 10 回繰り返す．	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図 23：実験手順(ボール遊び)	 








	 実験を行う部屋（4.4 参照）に，ケアロボットとノンケアロボットの 2台のロ
ボットと犬 1 頭を配置する．実験は１頭の被験犬について以下の 5 つのステッ
プを行う．	 
ステップ 1：ケアロボットが犬に餌やりをする．この時，犬が餌を食べるか観察











4.6.1 ボール遊び行動  
	 実験手順ステップ 1ではロボットがボール遊びを 10 回行った．表 3の被験犬
17 頭のうち，10 回中	 5 回以上ボールを咥えた被験犬は，[C,E,F,G,H,J,L,N,P]
の9頭で，平均9.88回ボールを咥えた．5回未満の被験犬8頭（[A,B,D,I,K,M,O,Q]）
は，ボールを咥えた回数の平均が 10 回中 0.375 回であった(表 4参照)．以下で
は，ボールを咥えた回数が 5 回以上であった 9 頭を「ロボットとボール遊びを
する犬」群，5回未満であった 8頭を「ロボットとボール遊びをしない犬」群と
する．実験中のそれぞれの群の犬のロボットがボール遊び行動をした時の様子
を図 24 と図 25 に示す．	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表 4：被験犬がボールを咥えた回数と餌を食べた回数	 
被験犬	 犬種	 ボール	 餌	 
A	 シーズー	 0	 9	 
B	 ポメラニアン	 0	 -	 
C	 ミックス	 10	 8	 
D	 チワワ	 0	 10	 
E	 ミックス	 9	 -	 
F	 ミックス	 10	 9	 
G	 ミックス	 10	 6	 
H	 トイプードル	 10	 9	 
I	 ミックス	 0	 7	 
J	 ミックス	 10	 10	 
K	 チワワ	 0	 10	 
L	 ミックス	 10	 7	 
M	 トイプードル	 0	 10	 
N	 ミックス	 10	 9	 
O	 チワワ	 0	 3	 
P	 トイプードル	 10	 0	 




図 24：被験犬 Nがロボットの投げたボールを咥える様子	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図 25：被験犬 Mがロボットの投げたボールを無視する様子	 
	 
	 これら 2 群に対して，実験手順ステップ 2 と 4 で，ケアロボットとノンケア
ロボットの 2台のロボットの前に置かれた餌のどちらを先に食べるか 10回観察
した結果を表 5に示す．ロボットとボール遊びをする犬 9頭は，平均 6.22 回ケ
アロボットを，平均 3.66 回ノンケアロボットを先に選んだ．ボール遊びをしな
い犬は，ケアロボットが平均 4.125 回，ノンケアロボットが平均 5.75 回であっ
た．被験犬 D（ロボットとボール遊びをしない犬）は，どちらのロボットの餌も
食べないことが 10 回中 1回あったが他の 9回は餌を食べた．実験中に犬がロボ
ットの前に置かれた餌を食べる様子を図 26 に示す．	 
	 
表 5：被験犬がロボットを選択した回数(ボール遊び後)	 






A	 シーズー	 しない	 4	 6	 
B	 ポメラニアン	 しない	 5	 5	 
C	 ミックス	 する	 6	 4	 
D	 チワワ	 しない	 2	 7	 
E	 ミックス	 する	 5	 5	 
F	 ミックス	 する	 8	 2	 
G	 ミックス	 する	 8	 2	 
H	 トイプードル	 する	 7	 3	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I	 ミックス	 しない	 6	 4	 
J	 ミックス	 する	 5	 5	 
K	 チワワ	 しない	 5	 5	 
L	 ミックス	 する	 6	 4	 
M	 トイプードル	 しない	 4	 6	 
N	 ミックス	 する	 5	 5	 
O	 チワワ	 しない	 5	 5	 
P	 トイプードル	 する	 6	 3	 
Q	 トイプードル	 しない	 2	 8	 
	 
	 
図 26：被験犬 Jがロボットの前に置かれた餌を食べる様子	 
	 
	 ボール遊び行動後に，犬がケアロボットとノンケアロボットのどちらのロボ
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4.6.2 餌やり行動  
	 実験手順ステップ 1で，	 15 頭にロボットが餌やりを 10 回行った．ロボット
が置いた餌皿から餌を食べた回数は 15 頭の被験犬で平均 7.73 回であった(表 6
参照)．実験ステップ 2と 4で，ケアロボットとノンケアロボットの 2台のロボ
ットの前に置かれた餌のどちらを先に食べるかを 10 回観察した．平均 6回ケア
ロボットを，平均 4回ノンケアロボットを先に選んだ(図 29)．	 
	 餌やり行動後に，犬がケアロボットとノンケアロボットのどちらのロボット








A	 シーズー	 7	 3	 
B	 ポメラニアン	 -	 -	 
C	 ミックス	 7	 3	 
D	 チワワ	 8	 2	 
E	 ミックス	 -	 -	 
F	 ミックス	 9	 1	 
G	 ミックス	 5	 5	 
H	 トイプードル	 5	 5	 
I	 ミックス	 4	 6	 
J	 ミックス	 6	 4	 
K	 チワワ	 6	 4	 
L	 ミックス	 8	 2	 
M	 トイプードル	 6	 4	 
N	 ミックス	 2	 8	 
O	 チワワ	 5	 5	 
P	 トイプードル	 5	 5	 
Q	 トイプードル	 7	 3	 
	 









5.875 回ケアロボット，4.125 回ノンケアロボットを選んだ(図 30)．また，ボー


































場合を比較するために，表 3の 17 頭の犬に対して人間がボール投げを行い，犬
がボールを咥えたかどうか観察した．これを 5 回繰り返した．実験中の犬の様
子を図 33,34 に示す．その結果を表 7 に示す．9 匹の犬[C,E,F,G,H,J,L,N,P]が













図 33：被験犬 Nが人間の投げたボールを咥える様子	 
	 
	 





    -‑  41  -‑  
表 7：被験犬がボールを咥えた回数	 
被験犬	 犬種	 人間(5 回中)	 ロボット(10 回中)	 
A	 シーズー	 0	 0	 
B	 ポメラニアン	 0	 0	 
C	 ミックス	 5	 10	 
D	 チワワ	 0	 0	 
E	 ミックス	 5	 9	 
F	 ミックス	 5	 10	 
G	 ミックス	 5	 10	 
H	 トイプードル	 5	 10	 
I	 ミックス	 0	 0	 
J	 ミックス	 5	 10	 
K	 チワワ	 0	 0	 
L	 ミックス	 5	 10	 
M	 トイプードル	 0	 0	 
N	 ミックス	 5	 10	 
O	 チワワ	 0	 0	 
P	 トイプードル	 5	 10	 


















































































はじめて清掃ロボットを見た犬の行動調査では，3 種類の Roomba をはじめてみ
る犬の行動を調査した．実験結果から,	 1.Roomba を怖がる犬がいる．	 2.黄色の
画用紙,青の画用紙,白色のファーをかぶせたRoombaを見た犬の行動に違いはな
い．	 3.犬は後方から Roomba が近づいた Roomba に対して,	 慌てるように逃げ
る．	 4.犬が強い関心を持つおやつやおもちゃを Roomba にのせることで，犬が
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